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Abstrak— Pada penelitian ini akan membahas tentang 
pembuatan sistem kendali suhu rem kendaraan berbasis 
mikrokontroler Arduino UNO. Proses pengendalian suhu tersebut 
menggunakan metode logika fuzzy. Logika fuzzy digunakan agar 
sistem dapat memetakan nilai suhu yang diterima dan menentukan 
nilai output sistem. Nilai output tersebut nantinya digunakan untuk 
menentukan seberapa besar daya yang diberikan oleh sistem untuk 
mendinginkan perangkat pengereman. Data pada penelitian ini 
diperoleh dari hasil pengujian langsung pada perangkat pengereman 
kendaraan. Untuk data pembanding digunakan alat berupa 
thermometer gun untuk mengukur suhu dan avometer untuk 
mengukur besar daya yang berikan sistem. Dari hasil pengujian 
menunjukan bahwa sistem memiliki deviasi pengukuran suhu sebesar 
19,3% dengan tingkat keberhasilan logika fuzzy pada sistem sebesar 
86%. 
Kata Kunci— Mikrokontroller; Arduino UNO; Logika Fuzzy; 
Rem Hidrolik . 
I.  PENDAHULUAN  
Semakin tingginya volume kendaraan dijalan juga diiringi 
dengan tingginya angka kecelakaan lalulintas. Merujuk data 
Korlantas Polri, sepanjang tahun 2012 tercatat 117.906 kasus 
kecelakaan dan 100.106 kasus di tahun 2013[1]. Dari 
banyaknya jumlah kecelakaan tersebut, mayoritas kecelakaan 
adalah karena faktor kelalaian pengguna dan kegagalan fungsi 
pada kendaraan. Sehingga hal ini memacu pabrikan agar terus 
berinovasi dalam perancangan kendaraan agar semakin aman 
dan meminimalisir resiko kecelakaan. 
Dari beberapa faktor penyebab kecelakaan karena 
gagalnya salah satu fungsi kendaraan, salah satu fungsi yang 
sering terjadi ialah gagalnya sistem pengereman kendaraan. 
Dari data investigasi kecelakaan lalu lintas angkutan jalan 
(LLAJ) menunjukkan bahwa masih banyaknya kecelakaan 
akibat gagalnya fungsi pengereman[2]. Gagalnya sistem rem 
tersebut selain kelalaian dalam perawatan juga disebabkan 
karena rem bekerja terlalu keras sehingga suhu sistem 
pengereman melewati batas ideal dan menyebabkan rem tidak 
berfungsi dengan baik[3]. Oleh karena itu, diperlukan sebuah 
sistem yang dapat meminimalisir resiko kegalan fungsi rem 
tersebut agar sistem pengereman selalu berada dalam kondisi 
optimal. 
Pada penelitian sebelumnya yang dilakukan oleh Joni 
Dewanto dan Andreas Wijaya pada tahun 2010 yang berjudul 
“ Sistem Pendingin Paksa Anti Panas Lebih (Over Heating) 
pada Rem Cakram (Disk Brake) Kendaraan ” dapat ditarik 
kesimpulan bahwa untuk mendinginkan rem kendaraan 
dibutuhkan dua elemen yaitu air dan udara [4]. Akan tetapi 
pada penelitian tersebut hanya dilakukan pada kondisi ideal 
dan manual. Dimana semua proses pengujian dan 
pengambilan datanya dilakukan secara manual. 
Dari penuturan diatas, penulis bertujuan membuat tugas 
akhir dengan judul “ Sistem Kontrol Suhu Rem Hidrolik 
Kendaraan Bermotor Berbasis Mikrokontroler Dengan Metode 
Logika Fuzzy ”. Sistem tersebut berupa sistem komputerisasi 
yang mana dapat memantau dan mengatur suhu perangkat 
pengereman kendaraan sehingga suhu perangkat pengereman 
kendaraan tersebut selalu berada pada kondisi ideal secara 
otomatis. Dalam proses perancangan sistem tersebut penulis 
menggunakan metode logika Fuzzy sebagai pedoman proses 
penentuan output sistem yang akan dibuat. Logika Fuzzy 
digunakan agar sistem dapat memetakan kondisi suhu 
perangkat pengereman dengan akurat. Untuk memantau suhu 
perangkat rem, sistem akan dilengkapi dengan sensor 
Thermocouple dan data akan ditampilkan pada layar Liquid 
Crystal Display (LCD). Sebagai media pengatur suhu, sistem 
menggunakan air yang disemprotkan melalui nozzle 
menggunakan waterpump DC. Semua konfigurasi algoritma 
sistem akan diatur menggunakan Arduino IDE berbasis 
Arduino UNO.  
II. METODOLOGI 
Pada penelitan ini akan dibuat sebuah sistem yang dapat 
mengatur suhu rem hidrolik pada kendaraan. Pembuatan 
sistem menggunakan komponen penunjang berupa 
mikrokontroler dengan jenis Arduino UNO. Adapun metode 
untuk penyelesaian masalah yang ada sistem menggunakan 
kaidah logika fuzzy. Metode ini digunakan untuk memetakan 
data suhu yang diperoleh dan menentukan besaran output yang 
akan diberikan sistem. 
A. Mikrokontroler 
Mikrokontroler merupakan sebuah komponen elektronika 
yang berupa chip atau IC (Integrated Circuit) yang 
penggunaanya bisa diatur dan mempunyai media input dan 
output didalamnya[5]. Pada penelitian ini jenis mikrokontroler 
yang digunakan adalah Arduino UNO. Dimana arduino uno 
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merupakan mikrokontroler yang didalamnya tertanam chip 
AVR (Automatic Voltage Regulator). Arduino memiliki 
prosessor bernama ATMEGA yang dirancang oleh Atmel 
Corporation. 
B. Logika Fuzzy 
Logika  Fuzzy merupakan suatu metode untuk 
mengelompokan suatu data kedalam suatu himpunan yang 
memiliki variable linguistik[6]. Dasar dari logika fuzzy ialah 
terletak pada teori himpunan tersebut, dimana himpunan 
tersebut memiliki derajat keanggotaan bernilai 0 hingga 1. 
Logika fuzzy digunakan untuk mencegah nilai ambiguitas 
kelompok suatu data. Sehingga data yang diperoleh dapat 
dikelompokan sesuai dengan aturan yang telah ditentukan 
sebelumnya. Proses logika penyelesaian logi fuzzy memiliki 3 
tahap yang akan dijelaskan pada Gambar 1, 
 
 
Gambar 1. Proses Logika Fuzzy 
 
Pada Gambar 1 menjelaskan proses logika fuzzy dibuat, 
dimana tahapan proses tersebut adalah sebagai berikut, 
1. Fuzzifikasi ialah proses pengelompokan data 
kedalam himpunan tegas dan diubah menjadi nilai 
fuzzy. 
2. Inferensi adalah proses penentuan aturan (rule base) 
pengambilan keputusan dan bagaimana sistem 
memproses data sesuai dengan aturan yang telah 
dibuat. 
3. Defuzzifikasi merupakan tahapan dimana nilai-nilai 
fuzzy yang diperoleh diproses sesuai rule base 
dimana nilai fuzzy hasil inferensi diubah menjadi 
nilai tegas untuk acuan keputusan. 
C. Arsitektur Sistem 
Sistem yang dibuat pada penelitian ini dirancangan dengan 
prinsip logika fuzzy dalam pemetaan suhu perangkat 
pengereman kendaraan. Sistem akan dilengkapi sensor 
thermocouple. Thermocouple merupakan salah satu jenis 
sensor yang dapat mendeteksi suhu suatu benda menggunakan 
logam [7]. Kemudian sensor thermocouple tersebut terhubung 
dengan arduino uno yang bertugas untuk mengolah dan 
mengeksekusi data serta menampilkan pembacaan suhu. 
Untuk media tampilan, sistem dilengkapi indikator berupa 
Liquid Crystal Display (LCD) dan Light Emiting Dioda 
(LED) yang akan menampilkan kondisi suhu serta data logika 
fuzzy yang dilakukan. Jika data suhu menunjukkan gejala 
panas berlebih (overheat) maka LED akan menunjukkan 
indikator penuh dan disertai dengan aksi penyemprotan air 
pada perangkat pengereman hingga suhu perangkat 
pengereman dibawah suhu overheat. Jika level media 
pendingin kurang dan suhu pengereman overheat, maka sistem 
akan melakukan peringatan berupa bunyi buzzer dan 
menampilkan peringatan di dayar LCD. 
 
 
Gambar 2. Arsitektur Sistem 
D. Metode Pengujian 
Setelah semua tahapan perancangan sistem selesai dibuat, 
maka sistem akan diuji performanya. Untuk menguji performa 
sistem ada beberapa tahap yang akan dilakukan. Dimana 
tahapan tersebut ialah sebagai berikut : 
 
1. Uji Purwarupa Sistem 
Pada tahap ini sistem akan dipasang pada purwarupa yang 
dapat mensimulasikan kondisi pengereman kendaraan. 
2. Pengujian Pada Kendaraan 
Pada tahap ini pengujian akan dilakukan langsung pada 
kendaraan. Pengujian dilakukan langsung pada perangkat 
pengereman kendaraan dan memastikan semua fitur yang ada 
pada sistem berjalan dengan baik. 
3. Uji Komparasi 
Untuk mengetahui bagaimana performa sensor yang 
digunakan saat merancang kinerja sistem diperlukan media 
pembanding. Hal ini dilakukan untuk mengetahui seberapa 
besar hasil penyimpangan sistem terhadap suhu perangkat 
pengereman dibanding suhu aktual yang diterima alat 
pembanding berupa Thermometer Gun. 
4. Uji Performa Fuzzy 
Pada tahap ini kinerja logika fuzzy pada sistem 
dibandingkan dengan hasil perhitungan manual sesuai prinsip 
logika fuzzy yang digunakan. 
5. Uji Fitur 
Pada tahap ini semua fitur diuji fungsinya untuk 
memastikan sistem berjalan sesuai dengan proses 
perancangan. 
6. Analisis 
Analisa dilakukan untuk mengetahui seberapa besar 
tingkat keberhasilan sistem melakukan tugasnya. Pada tahap 
ini juga dilakukan pengamatan hal-hal apa saja yang dapat 
mempengaruhi kinerja sistem. 
 
III. HASIL DAN ANALISA 
Proses pengambilan data dilakukan pengukuran langsung 
pada perangkat pengereman kendaraan. Sistem akan diuji dua 
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jenis kendaraan yaitu motor dan mobil. Saat Proses pengujian, 
sistem diuji pada kendaraan dengan keadaan diam. Pada 
kondisi ini roda kendaraan berputar bebas tanpa menyentuh 
medan jalan. Perlakukan kendaraan yaitu dengan mehidupkan 
mesin hingga roda berputar disertai dengan pengereman atau 
dengan memanaskan perangkat pengereman. Pengujian ini 
dilakukan untuk mengetahui kinerja sistem pada kondisi asli. 
Parameter yang diuji pada pengujian ini ialah performa 
pengukuran suhu, performa logika fuzzy terhadap nilai 
penentuan aksi serta pengujian fitur sistem. 
A. Pengujian Pengukuran Suhu 
Pada tahap ini data hasil dari pengukuran sistem diuji 
dengan data pembanding dari thermometer gun. Besar data 
yang dibandingkan yaitu berjumlah lima data untuk setiap 
jenis kendaraan. untuk setiap besar datanya akan dicatat besar 
deviasinya dan dihitung seberapa besar penyimpangan data 
yang diperoleh sistem dibandingkan dengan thermometer gun. 
Data diambil pada motor dan mobil yaitu motor dengan merk 
Yamaha Byson dan mobil dengan merk Daihatsu Terios. 
 
Tabel 1. Hasil Pengukuran Pada Motor 
No. Sistem Thermometer Deviasi 
1 33,7 oC 51 oC 33,92 % 
2 56,5 oC 69,2 oC 18,35 % 
3 77 oC 95,7 oC 19,54 % 
4 85,1 oC 103 oC 17,37 % 
5 103  oC 113,2 oC 8,84 % 
 
Tabel 2. Hasil Pengukuran Pada Mobil 
No. Sistem Thermometer Deviasi 
1 25,3 oC 21,7 oC 16,58 % 
2 53 oC 72 oC 26.38 % 
3 81 oC 102 oC 20.58 % 
4 102,2 oC 119 oC 14.11 % 
5 108  oC 131,2 oC 17,68 % 
 
Pada Tabel 1 dan 2 yang berisikan hasil 
perbandingan suhu yang diperoleh oleh sistem dan 
themometer pada saat percobaan berlangsung. Dari hasil data 
yang diperoleh diketahui bahwa hasil pengukuran sistem 
memiliki tingkat deviasi rata-rata sebesar 19.3%. Dari data 
juga ditemukan bahwa tingkat deviasi suhu yang diterima 
fluktuatif. Sehingga besar penyimpangan hasil pengukuran 
sistem berubah-ubah seiring dengan berubahnya suhu yang 
diterima sistem. 
 Selama proses pengujian ada beberapa hal yang dapat 
mempengaruhi kinerja sistem. Pertama ialah posisi sensor 
terhadap sumber panas pada perangkat pengereman. Semakin 
jauh posisi sensor terhadap titik panas maka deviasi hasil 
pembacaan sistem semakin besar dan lambat. Faktor kedua 
yang dapat mempengaruhi ialah luas medan kontak sensor 
terhadap perangkat pengereman. Semakin luas medan kontak 
sensor maka deviasi pembacaan sensor semakin kecil. Faktor 
lain yang juga mempengaruhi ialah getaran yang ditimbulkan 
kendaraan. Jika getaran semakin kencang maka pembacaan 
sensor semakin lambat. 
B. Pengujian Logika Fuzzy 
Pada tahap ini sistem akan diuji performa nilai fuzzynya 
terhadap nilai yang telah dibuat sebelumnya dibandingkan 
dengan perhitungan manual. Pemodelan kasus dan ketentuan 
logika fuzzy pada penelitian ini adalah sebagai berikut sebagai 
berikut, 
- Suhu titik overheat adalah 100 oC, suhu ini akan menjadi 
set point yang mana akan menjadi titik dimana fungsi 
fuzzyfikasi mulai bekerja. 
- Sistem menggunakan 2 titik suhu sebagai acuan 
pengambilan output yang dij dikan pedoman untuk aksi 
penyemprotan. 
- Output berupa daya arus listrik yang akan diterima oleh 
waterpump, output dimodulasi menggunakan teknik Pulse 
Width Modulation (PWM) dan output yang dikeluarkan 
nantinya akan dikonversi ke satuan daya Volt yang akan 
diterima oleh waterpump yang memiliki rentan 0 hingga 
12 Volt. 
- Ada beberapa tampilan yang terdapat pada layar LCD 
sistem yaitu berupa nilai error, suhu, dan derajat 
keanggotaan fungsi fuzzy yaitu dilambangkan dengan 
symbol T, N, dan R. Dimana T mewakili variable 
Valz[0], N untuk Valz[1] dan R untuk Valz[2]. Nilai 
tersebut merupakan rule base yang mana variable tersebut 
akan berguna pada saat proses defuzzyfikasi untuk 
menentukan nilai output. 
- Untuk nilai toleransi naik atas bawah pengukuran fuzzy 
memiliki nilai 10 yang mana nilai tersebut dibagi jadi 2 
bagian yaitu dibawah dan diatas set point sehingga 
masing-masing kondisi akan memiliki 5 batas suhu yang 
dihitung dari set point. 
 
Pemodelan kasus pada sistem kali ini yaitu hasil 
pengukuran suhu 103 
o
C dengan Set Point 100 
o
C. tentukan 
derajat keanggotaan untuk masing-masing symbol T,N, dan R 
serta berapa besar voltase untuk mengakomodir kondisi 
tersebut. tahapan penyelesaiannya akan dijelaskan sebagai 
berikut : 
 
1. Fuzzifikasi Nilai Error 
Untuk memfuzzyfikasi nilai error dibutuhkan 2 titik 
pengukuran dari satu set point yang mana ke terkahir 
merupakan nilai lanjutan dari titik sebelumnya. 
Set point = 100 
Pembacaan = 103 
Error = Selisih pembacaan dan set point 
Error  = 3 
 
 
Gambar 3. Kurva Fuzzifikasi Nilai Error 
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Dari kurva diatas dapat ditentukan kondisi sebagai berikut, 
Kondisi 0 = (A-Error) / (A-B) 
Kondisi 0 = (5-3)/(5-0) 
Kondisi 0 = 2/5 = 0.4 
Kondisi 1= (Error-B)/(A-B) 
Kondisi 1= (3-0)/(5-0)  
Kondisi 1 = 3/4= 0.6 
 
2. Fuzzifikasi Nilai Delta Error 
Delta error merupakan titik atau point yang sudah terekam 
sebelumnya sebelum sistem membaca data terkini. Jika 
permbacaan terkini adala 103 
x
C maka titik sebelumnya 
adalah 102 
o
C. 
Set point = 100 
Pembacaan = 102 
Error = 2 
 
Gambar 4. Kurva Fuzzifikasi Delta Error 
 
Dari kurva diatas dapat ditentukan kondisi sebagai berikut, 
Delta 0 = (A-Error)/(A-B) 
Delta 0 = (5-2)/(5-0) 
Delta 0 = 3/5 = 0.6 
Delta 1 = (Error – B)/(A/B) 
Delta 1 = (2-0)/(5-0) 
Delta 1= 2/5 = 0.4 
 
3. Rule Base 
Rule base berisi aturan pengambilan keputusan berupa 
kombinasi kemungkinan yang tercipta dari kombinasi error 
dan delta error dengan mencari nilai terkecil dari kombinasi 
keduanya. Pada proses ini ada empat Rule Base yang 
ditentukan. Keempat rule base tersebut ialah sebagai berikut : 
- Kondisi 0 & Delta 0 
- Kondisi 1 & Delta 1 
- Kondisi 0 & Delta 0 
- Kondisi 1 & Delta 1 
Pada kombinasi diatas maka dapat diketahui nilai minimal dari 
setiap rule base 
a. Rule Base pertama [R1] 
[R1] = Nilai Minimal (Kondisi 0, Delta 0) 
[R1] = Nilai Minimal (0.4 , 0.6) 
[R1] = 0.4 
b. Rule base kedua [R2] 
[R2] = Nilai Minimal (Kondisi 0, Delta 1) 
[R2] = Nilai Minimal (0.4 , 0.4) 
[R2] = 0.4 
c. Rule base ketiga [R3] 
[R3] = Nilai Minimal (Kondisi 1, Delta 0) 
[R3] = Nilai Minimal (0.6 , 0.6) 
[R3] = 0.6 
d. Rule base keempat [R4] 
[R4] = Nilai Minimal (Kondisi 1, Delta 1) 
[R4] = Nilai Minimal (0.6 , 0.4) 
[R4] = 0.4 
 
4. Proses Inferensi 
Untuk menentukan nilai output dibutuhkan fungsi yang 
merupakan aturan-aturan yang berisi kombinasi rule base yang 
telah dibuat sebelumnya. Fungsi pada sistem ini dibutuhkan 
untuk membagi tingkatan besar arus yang akan diterima oleh 
waterpump. Ada tiga fungsi dalam penentukan keputusan 
sistem, ketiga fungsi tersebut adalah Fast, Medium, dan Low. 
Ketiga fungsi tersebut memiliki nilai yaitu Fast memiliki nilai 
225, Medium 150, dan Low 75. Pada setiap fungsi tersebut 
akan memiliki ketentuan yang mana ketentuan tersebut 
digunakan untuk menentukan proses penyelesaian output. 
Ketentuan tersebut adalah Valz(0), Valz(1), dan Valz(2) 
dimana ketiga ketentuan tersebut merupakan nilai maksimal 
dari kombinasi rule base yang ada. Pada tampilan layar sistem 
Valz(0) disimbolkan dengan huruf  T, huruf N untuk Valz(1) 
dan huruf R untuk Valz (2). 
Aturan Fungsi : 
a. Fast  
Pada fungsi ini memiliki nilai T, N dan R 
sebagai berikut : 
T = Nilai Maksimal ( [R1], [R2], [R3] ) 
N = Nilai Maksimal ( [R4] ) 
R = 0 
b. Medium 
Pada fungsi ini memiliki nilai T, N dan R 
sebagai berikut : 
T = 0 
N = Nilai Maksimal ( [R1], [R2], [R3] ) 
R = Nilai Maksimal ( [R4] ) 
c. Low 
Pada fungsi ini memiliki nilai T, N dan R 
sebagai berikut : 
T = 0 
N = Nilai Maksimal ( [R1] ) 
R = Nilai Maksimal ( [R2], [R4], [R4] ) 
Untuk menentuan kondisi Fast, Medium, dan Low sistem 
memiliki ketentuan yaitu fast untuk saat pembacaan suhu lebih 
dari 104 
o
C, medium untuk suhu 100 
o
C hingga 104 
o
C dan 
Low untuk data kurang dari 100 
o
C. 
 
5. Proses Defuzzifikasi 
Pada proses ini nilai output ditentukan dengan cara 
mengetahui fungsi inferensi terlebih dahulu. Pada contoh 
kasus suhu 103 
o
C dapat diketahui bahwa suhu tersebut 
termasuk dalam kategori Medium. 
Pada fungsi Medium memiliki nilai T, N dan R sebagai 
berikut : 
T = 0 
N = Nilai Maksimal ( [R1], [R2], [R3] ) 
R = Nilai Maksimal ( [R4] ) 
Dari nilai diatas dapat diketahui bahwa nilai Valz (0), Valz 
(1), dan Valz (2) adalah sebagai berikut : 
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Valz (0) = T = 0 
Valz (1) = N = Nilai Maksimal ( 0.4, 0.4, 0.6 ) = 0.6 
Valz (2) = R = Nilai Maksimal ( 0.4) = 0.4 
 
Rumus untuk proses deffuzifikasi adalah sebagai berikut 
Defuzyfikasi=  (( (Nilai Fast x T)+ (Nilai Medium x N)+ 
(Nilai Low x R)))/((T+N+R) ) 
Defuzyfikasi = ((255x0)+(150x0.6)+(75x0.4))/(0+0.6+0.4) = 
120 pwm   
Output = ( Defuzifikasi / 255 ) x 12 
Output = ( 120/255) x 12 = 5.64 Volt 
 
Jadi dari hasil perhitungan untuk suhu 103 oC adalah sebagai 
berikut, 
T = 0, N = 0.6, dan R = 0.4 dengan Output = 5.6 Volt 
 
  
Gambar 5. Tampilan Pada Sistem 
 
  
Gambar 6. Besar Output 
 
Pada Gambar 5 dan Gambar 6 merupakan hasil 
pengukuran sistem pada kondisi kasus. Penerapan langsung 
studi kasus pada sistem didapat hasil derajat keanggotaan T = 
0, N=0,6, dan R = 0.4 dengan output = 5.83 volt pada suhu 
yang paling mendekati 103 
o
C yaitu 102,5 oC. Terdapat 
sedikit perbedaan hasil pengukuran suhu dan besar output, hal 
ini disebabkan oleh ketepatan pada saat proses pengambilan 
gambar dan penyimpangan dari sistem dan alat yang 
digunakan pada proses pengukuran. 
Untuk mengetahui seberapa besar penyimpangan dan 
keberhasilan logika fuzzy pada sistem dilakukan pengamatan. 
Hal ini dilakukan untuk mendapatkan data untuk yang 
diperoleh sistem dan kemudian dibandingkan dengan data 
hasil perhitungan manual secara matematis. Pengujian berupa 
komparasi dari hasil perolehan derajat keangggotaan T, N dam 
R pada sistem dan perhitungan manual secara matematis. 
Tabel 3. Perbandingan perolehan derajat keanggotaan fungsi 
No Suhu 
oC 
R 
Sistem 
R 
Manual 
N 
Sistem 
N 
Manual 
T 
Sistem 
T 
Manual 
1 96 0.6 0.6 0.2 0.2 0 0 
2 97 0.6 0.6 0.4 0.4 0 0 
3 98 0.5 0.4 0.5 0.6 0 0 
4 99 0.2 0.2 0.8 0.8 0 0 
5 100 0 0 0 0 0 0 
6 101 0 0 0 0.8 0 0 
7 102 0.2 0.2 0.6 0.6 0 0 
8 103 0.4 0.4 0.6 0.6 0 0 
9 104 0.6 0.6 0.4 0.4 0 0 
10 105 0 0 0.8 0.8 0.2 0.2 
 
Pada Tabel 3 menjelaskan bahwa dari hasil 
pengamatan diperoleh 3 variabel data yaitu R, N, dan T 
dengan jumlah masing-masing 10 data jadi total data sebanyak 
30 data. Dari hasil data pengamatan tersebut terdapat 4 data 
pada sistem yang tidak sesuai. Hal ini disebabkan karena 
fluktuasi suhu yang tinggi sehingga pembacaan sensor kurang 
stabil. Dari hasil pengujian ini dapat disimpulkan bahwa 
tingkat keberhasilan logika fuzzy dalam menentukan nilai R, 
N dan T sebesar  100% - ((4/30)x100) = 86 %. 
 
C. Pengujian Fitur 
Proses trakhir dari pengujian sistem ialah pengujian fitur 
yang telah ditentukan pada saat perancangan sistem. Pada 
pengujian ini semua fitur yang telah dirancang sebelumnya 
berhasil berjalan dan berfungsi dengan baik Adapun fitur-fitur 
yang ada pada sistem antara lain. 
 
1. Indikator 
Pada Gambar 7 adalah tampilan kondisi LED saat suhu 
rendah. Pada fitur ini sistem dilengkapi dengan lampu LED 
yang akan mempresentasikan kenaikan suhu yang diterima 
sistem. Lampu LED bertugas sebagai indikator pemantauan 
suhu kendaraan selain nilai suhu yang ditampilkan pada LCD. 
 
  
Gambar 7. Tampilan Indikator LED 
 
2. Semprot 
Gambar 8 merupakan aksi sistem berupa penyemprotan 
pada perangkat pengereman. Fitur semprot merupakan fitur 
utama pada sistem yang bertugas menyemprotkan air ke 
perangkat pengereman saat suhu melebihi set point 
(Overheat). 
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Gambar 8. Proses Penyemprotan 
 
 
3. Buzzer 
Gambar 9 merupakan tampilan sistem saat Buzzer aktif. 
Buzzer akan melakukan peringatan berupa bunyi pada saat 
suhu mencapai set point (Overheat) akan tetapi air dalam 
tangki habis. Dengan kata lain buzzer berfungsi sebagai alarm 
untuk mengingatkan pengemudi. Fitur ini selain melakukan 
peringatan berupa bunyi juga menampilkan kondisi yang 
menyatakan bahwa kondisi air habis pada LCD. 
 
 
 
Gambar 9. Tampilan LCD Saat Buzzer 
 
 
Gambar 10. Tampilan LCD Saat Proses Pengereman 
 
4. Sensor Rem 
Gambar 10 adalah tampilan sistem saat kendaraan 
melakukan proses pengereman. Sensor rem berfungsi untuk 
menghentikan sistem saat kendaraan melakukan pengereman. 
Hal ini bertujuan agar sistem tidak melakukan penyemprotan 
saat pengereman berlangsung, karena hal tersebut dapat 
mengurangi daya cengkram rem pada saat proses pengereman 
berlangsung. 
 
IV. KESIMPULAN 
Berdasar dari data dan proses prngujian penelitian tentang 
sistem pengontrol suhu dengan metode logika fuzzy ini, dapat 
disimpulkan beberapa hal sebagai berikut : 
1. Sistem pengontrol suhu dibuat dengan metode logika 
fuzzy untuk proses penentuan besar output sistem. 
2. Deviasi atau penyimpangan pembacaan sensor memiliki 
nilai presentase 19.3% pada rentan suhu aktual 21,7 oC 
hingga 131,2 oC. Besar penyimpangan tersebut 
disebabkan karena terlambatnya proses transfer panas dari 
perangkat pengereman ke sensor yang terdapat pada 
sistem. 
3. Performa logika fuzzy dibandingkan dengan perhitungan 
manual memiliki tingkat keberhasilan 86%, hal ini 
menunjukan bahwa penerapan logika fuzzy pada sistem 
berhasil. 
4. Dimensi dan jenis media penghantar panas mempengaruhi 
kepekaan sensor dalam mendeteksi suhu. 
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